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В данной работе исследуются различные кинематические свойства качения одного
твердого тела по другому как для классической модели качения без проскальзывания (ско-
рости тел в точке контакта совпадают), так и для модели rubber-качения (дополнительно
исключается прокручивание тел относительно друг друга). Кроме того, в случае когда оба
тела ограничены сферическими поверхностями и одно из них неподвижно, уравнения дви-
жения подвижного шара представлены в форме системы Чаплыгина. Если при этом центр
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масс подвижного шара совпадает с его геометрическим центром, уравнения движения пред-
ставлены в конформно-гамильтоновой форме, а в случае когда радиусы подвижной и непо-
движной сфер совпадают — в гамильтоновой.
Ключевые слова: качение без проскальзывания, неголономная связь, система Чаплы-
гина, конформно-гамильтонова система
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Введение
В работе рассмотрены некоторые вопросы кинематики и динамики твердого тела, ка-
тящегося по неподвижной поверхности. Предполагается, что между твердым телом и по-
верхностью реализуется неголономная связь, которая задается условиями равенства нулю
скорости точки контакта и проекции угловой скорости твердого тела на нормаль к непо-
движной поверхности. Для описания систем с качением, как правило, используется толь-
ко первое условие, задающее «классическую» модель абсолютно шероховатой поверхно-
сти. Ряд интересных задач здесь был разрешен Аппелем, Раусом, Чаплыгиным, Воронцом
(обзор этих исследований представлен в работах [6, 10, 11]). Второе условие получается
в предположении, что сопротивление верчению при движении тела настолько велико, что
прокручивание невозможно. Эта модель качения также рассматривалась классиками. Так,
в работах [13, 14] Ж.Адамар и А.Беген изучали кинематику и динамику систем без вер-
чения, а также указали условия, при которых связь становится интегрируемой (голоном-
ной). Результаты работ [13, 14] были переоткрыты современными исследователями [17–19].
Отметим, что рассматриваемая ниже модель качения без верчения в некоторых аспектах
является более простой, чем «классическая», что и обусловило ее исследование при анализе
задач робототехники, управления и пр. (в применении к движущемуся шару обсуждение
соответствующей литературы имеется в [2]). В работах [3, 5, 12, 14] рассмотрен ряд задач ди-
намики, связанных с качением твердого тела по поверхности, и предложен [12, 14] термин
rubber rolling , подчеркивающий физическую природу возникновения условия отсутствия
верчения.
В этой работе мы систематически обсуждаем вопросы кинематики движения твердого
тела в условиях rubber-качения, приводя достаточно подробные доказательства. Мы также
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приводим уравнения динамики в квазикоординатах (в наиболее удобной для исследова-
ний форме) для случая, когда подвижное и неподвижное тело ограничены сферическими
поверхностями, используя далее представление уравнений движения в форме Чаплыгина,
указываем случаи, когда динамика системы сводится к гамильтоновой, возможно, после
соответствующей замены времени.
1. Две связи
1.1. Качение без проскальзывания
Пусть B1 и B2 — два абсолютно твердых тела в евклидовом пространстве R3. Считаем,
что границы S1 = ∂B1 и S2 = ∂B2 — гладкие поверхности, причем для некоторой постоян-
ной c нормальные кривизны поверхности S1 строго больше, чем c, а нормальные кривизны
поверхности S2 строго больше, чем −c. Это условие выполняется, например, если оба те-
ла — строго выпуклые (тогда можно взять c = 0) или одно из тел — плоскость, а другое —
строго выпукло.
В этой ситуации корректно определена задача о качении без проскальзывания тела B2
по B1 (которое для определенности будем считать неподвижным). В данном случае качение
без проскальзывания означает, что скорость точки контакта Q2 = Q2(t) ∈ B2 в любой
момент времени t равна нулю.
Условие качения без проскальзывания в механике принято трактовать как линейную
по скоростям связь. В этом разделе мы укажем несколько геометрических соображений
по поводу интегрируемости этой и еще одной подобной связи, для которой к условию от-
сутствия проскальзывания добавляется условие отсутствия верчения.
Предположим, что тело B2 выпукло и компактно. Тогда S2 диффеоморфно двумер-
ной сфере и конфигурационным пространством рассматриваемой системы является P =
= S1 × SO(3). Действительно, любое положение системы однозначно задается ориентаци-
ей B2 (элемент SO(3)) и точкой Q1 ∈ S1 касания тел.
Напомним, что связь называется вполне интегрируемой, если она эквивалентна огра-
ничениям на конфигурационном пространстве, другими словами, уравнениям вида f =
= const, где f : P → Rk — гладкая функция, k  1. Связь называется вполне неинтегри-
руемой, если она не порождает никаких ограничений на конфигурационном пространстве.
Во всех промежуточных ситуациях будем говорить о частично интегрируемой связи.
Общую касательную плоскость к S1 и S2 в точке контакта будем обозначать Π. Начнем
с хорошо известного утверждения.
Предложение 1. Условие качения без проскальзывания задает вполне неинтегриру-
емую связь.
Доказательство. Достаточно проверить, что, не нарушая связи, тело B2 можно прока-
тить из одного произвольного положения (p− ∈P) в другое, также произвольное (p+ ∈ P).
Пусть
S1  Q±1 = Q±2 ∈ S2
— точки касания тел в положениях p±. Нарисуем на поверхностях S1 и S2 гладкие кривые γ1
и γ2 так, что
— γ1 начинается в точке Q−1 и заканчивается в Q
+
1 ,
— γ2 начинается в точке Q−2 и заканчивается в Q
+
2 ,
— длины кривых γ1 и γ2 совпадают.
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Прокатим без проскальзывания тело B2 по B1 так, чтобы кривые γ1 и γ2 все время
имели общую касательную в точке S1  Q1(t) = Q2(t) ∈ S2 касания тел. Для этого в любой
момент времени t следует двигать тело B2 с угловой скоростью ω(t), перпендикулярной
общей касательной к кривым γ1 и γ2. Проекцию ω(t) на нормаль к плоскости Π = Π(t)
можно вычислить с помощью предложения 4 (см. ниже).
Условие отсутствия проскальзывания означает, что движение, начавшись с точки ка-
сания Q−1 на B1 и Q
−
2 на B2, окончится в некоторый момент времени t+ в положении, когда
тела касаются в точках Q+1 и Q
+
2 . Для приведения системы в требуемое положение p+ оста-
ется лишь повернуть B2 на нужный угол вокруг нормали к Π(t+).
1.2. Качение без проскальзывания и верчения
Теперь рассмотрим другую связь, когда кроме условия отсутствия проскальзывания
налагается условие отсутствия верчения в точке контакта, то есть в любой момент времени
t угловая скорость ω(t) параллельна плоскости Π(t). Эту связь будем называть качением
без верчения.
Предположим, что тела B1 и B2 равны как геометрические фигуры. Это значит, что
существует сохраняющая расстояния биекция b : B1 → B2. Таких биекций может быть
несколько. Зафиксируем одну из них.
Следующее простое наблюдение также хорошо известно (см., например, [9, 18]).
Предложение 2. Предположим, что в начальный момент времени b совпадает
с симметрией относительно плоскости Π. Тогда это свойство останется верным в любой
момент времени в процессе движения (качения без верчения).
Доказательство будет следовать из приводимого ниже предложения 4.
В случае, когда B1 и B2 — равные выпуклые фигуры общего вида, согласно предложе-
нию 2 в фазовом пространстве P имеется поверхность S коразмерности 3, такая, что любое
допустимое связью движение, начинающееся на S, с S не сойдет.
Если B1 и B2 — шары одинакового радиуса, то связь вполне интегрируема. Действи-
тельно, здесь фазовым пространством можно считать P = S2 × SO(3), где первый сомно-
житель можно трактовать как нормаль n к сфере S1 в точке касания, а второй — как
ортогональную матрицу A, задающую ориентацию подвижного тела B2. Предложение 2
означает, что P слоится на инвариантные интегральные поверхности вида
IB = {(n ,SnB) ∈ P : n ∈ S2}, B ∈ SO(3),
где Sn ∈ SO(3) — симметрия относительно плоскости, перпендикулярной n . Каждая из по-
верхностей IB диффеоморфна двумерной сфере и является графиком над первым сомно-
жителем в прямом произведении S2 × SO(3).
Помимо случая двух одинаковых шаров и указанной в предложении 2 частичной ин-
тегрируемости имеются и другие случаи отсутствия полной неинтегрируемости. Например,
качение без верчения является вполне интегрируемой связью, если B1 и B2 — цилиндры.
Традиционным инструментом для исследования подобных эффектов являются критерий
Фробениуса и теорема Рашевского –Чжоу. Неинтегрируемость рассматриваемой связи (так-
же трактуемая как управляемость системы) установлена в [17] (качение сферы по плоско-
сти или по сфере другого радиуса), [19] (качение осесимметричного тела по плоскости), [18]
(случай строго выпуклых тел). Наиболее полные утверждения содержатся в [9]. Методы,
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используемые в этих работах, сводятся к анализу векторных полей, допустимых связью
в конфигурационном пространстве P, и их коммутаторов.
Далее при небольших дополнительных ограничениях мы прокомментируем факт неин-
тегрируемости связи, путем явного построения управления, перемещающего систему из од-
ного произвольного положения в другое.
Предложение 3. Предположим, что для любой пары точек Q1 ∈ S1 и Q2 ∈ S2
гауссова кривизна K1(Q1) поверхности S1 строго меньше гауссовой кривизны K2(Q2) по-
верхности S2. Тогда с помощью качения без верчения B2 можно переместить из любого
положения p− ∈ P в любое другое положение p+ ∈ P.
2. Кинематические свойства качения
Для доказательства предложений 2 и 3 нам понадобятся некоторые факты из кине-
матики, при этом для анализа движения удобно перейти в подвижную систему отсчета,
связанную с касательной плоскостью Π(t). В этой системе тела B1 и B2 катятся по (теперь
уже неподвижной) плоскости Π, касаясь Π в совпадающих точках. Если B1 и B2 выпуклые,
то в процессе движения они будут находиться по разные стороны от Π. Зафиксируем ори-
ентацию на Π, например, путем выбора единичной нормали ez ⊥ Π, направленной внутрь
тела B1 и наружу по отношению к B2. Такой выбор «положительной» нормали задает
ориентацию на поверхностях S1 и S2.
Точка касания Qi(t) ∈ Si поверхности Si с Π оставляет на Si след — ориентированную
кривую γi, аналогичная кривая γ появляется и на плоскости Π. Пусть s — натуральный
параметр на γ1. Условие отсутствия проскальзывания означает, что s — также натуральный
параметр на γ2 и γ. Пусть ki = ki(s), i = 1, 2, — геодезическая кривизна γi как кривой
на ориентированной поверхности Si и k = k(s) — кривизна γ.
Предложение 4. Пусть s˙ — скорость точки контакта при качении без проскаль-
зывания. Тогда
k(s) = ki(s) + ωz/s˙, ωz = (ω, ez), i = 1, 2.
Следствие 1. Пусть начальные точки γ1(0), γ2(0), γ(0) фиксированы, тогда при ка-
чении без проскальзывания и верчения, то есть при ωz = 0, любая из кривых γ1, γ2, γ одно-
значно определяет две другие и однозначно определяет движение системы в натуральной
параметризации.
Следствие 2. Предположим, что при качении без верчения одна из кривых γ1, γ2,
γ — геодезическая. Тогда и две другие — также геодезические.
В качестве еще одного следствия получаем доказательство предложения 2, поскольку
при условиях предложения 2 имеем: γ2 = b(γ1).
Предположим, что в процессе движения точка контакта Q2(t), t ∈ [t−, t+], переме-
стилась на S2 вдоль замкнутой кривой γ2 = γ2(s), s ∈ [s−, s+]. Тогда в системе отсчета,
связанной с Π, перемещение B2 сводится к параллельному переносу на вектор Q(s−)Q(s+)
и повороту на угол α вокруг вектора ez.
Предложение 5. При качении без проскальзывания
α = −Ω +
t+∫
t−
ωz(t) dt, Ω =
s+∫
s−
k2(s) ds. (2.1)
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Величина Ω является телесным углом при гауссовом отображении D2 → S2, где D2⊂S2 —
область, ограниченная кривой γ2, а S2 — единичная сфера. Cогласно теореме Гаусса –Бонне,
имеем Ω =
∫
D2 K2 dσ, где K2 — гауссова кривизна поверхности S2.
Доказательство предложений 4–5 можно найти, например, в [16].
Пусть c2 ⊂ S2 — окружность малого радиуса r. Имеется в виду, что точки замкнутой
кривой c2 равноудалены от некоторой точки O2 ∈ S2 в метрике, индуцированной на S2
из R3.
Идея доказательства предложения 3 состоит в следующем. Поскольку след γ2 однознач-
но задает траекторию движения системы в пространстве P, достаточно указать ориентиро-
ванную кривую γ2, задающую необходимое движение. Мы составим кривую γ2 из несколь-
ких гладких кривых. Все они, кроме, возможно, первой, являются окружностями. Основные
этапы движения —
(1) перевод точки Q−2 в Q
+
2 , в результате S2 начинает касаться поверхности S в нужной
точке Q2 = Q+2 ∈ S2;
(2) перевод точки Q−1 в Q
+
1 (так, чтобы точка Q2 по-прежнему оказалась в Q
+
2 ), в резуль-
тате обе точки касания Q1 ∈ S1 и Q2 ∈ S2 оказываются на требуемых местах,
(3) движение, результат которого эквивалентен повороту вокруг нормали к Π в точке
Q+1 = Q
+
2 ∈ Π,
— в случае, когда S1 и S2 — сферы, легко могут быть вычислены явно с использованием
формул сферической тригонометрии.
Далее мы будем рассматривать ориентированные окружности c2 ⊂ S2 с отмеченной
точкой. Любая такая окружность однозначно задается отмеченной точкой Q2, радиусом r,
единичным вектором e2 ∈ TQ2S2, указывающим направление кратчайшей геодезической
из Q2 в O2, и знаком ориентации σ ∈ {+,−}, который будем считать положительным (c2 за-
дает вращение против часовой стрелки, если смотреть из конца вектора внешней нормали
к S2):
c2 = cσ2 (Q2, r, e2).
Зафиксируем положение системы p ∈ P. Тогда фиксированными являются точки каса-
ния Qi = Qi(p) ∈ Si и линейный изометрический изоморфизм Rp : TQ2S2 → TQ1S1. Рассмот-
рим также два поворота J± : TQ1S1 → TQ1S1 двумерной плоскости TQ1S1 вокруг точки Q1
на угол ±π/2:
J±v = ±ez × v , v ∈ TQ1S1.
Рассмотрим движение системы, при котором S2 катится без верчения по S1 так, что
след γ2 оказывается окружностью cσ2 (Q2(p), r2, e2). Соответствующая кривая γ1, вообще
говоря, не будет замкнутой, так что возникает отображение
(p, σ, r2, e2) → Q̂1 = F σp (r2, e2) ∈ S1,
где Q̂1 — конечная точка кривой γ1.
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Лемма 1. Пусть Ki — гауссова кривизна поверхности Si в точке Qi, i = 1, 2. Тогда
d
dr
∣∣∣∣
r=0
F σp =
d2
dr2
∣∣∣∣
r=0
F σp = 0,
d3
dr3
∣∣∣∣
r=0
F σp (r, e2) = 6π(K2 −K1)JσRpe2. (2.2)
Следствие 3. В случае K1 = K2 отображение (r, e) → F σp (r1/3, e) — локальный
C1-диффеоморфизм окрестности нуля (точки r = 0) плоскости Π с полярными координа-
тами (r, e) на окрестность точки Q1 в S1.
Лемма 2. Геодезическая кривизна k кривой c2 = cσ2 (Q2, r, e) в любой точке равна
k = r−1
(
1−K2r2/3 +O(r3)
)
, (2.3)
где K2 = K2(Q2) — гауссова кривизна в точке1 Q2.
Длина окружности c2 равна
|c2| = 2πr
(
1−K2r2/6 +O(r3)
)
. (2.4)
Доказательство лемм 1 и 2 содержится в разделе 5.
3. Доказательство предложения 3
1. Можно считать, что точки касания Q−2 и Q
+
2 в положениях p− и p+ совпадают.
Действительно, для этого достаточно перекатить B2 произвольным образом, не нарушая
связи, в положение с точкой касания Q+2 и считать это положение p̂− начальным вместо p−.
2. Можно считать, что точки касания Q−1 и Q
+
1 также совпадают. В самом деле, чтобы
перекатить шар B2 из положения p̂− в положение p˜−, когда точками касания являются
Q+1 ∈ B1 и Q+2 ∈ B2, действуем следующим образом. Рассмотрим качение без верчения,
однозначно определяемое (следствие 1) следом
γ2 = c+2 (Q2, r, e), Q2 = Q
−
2 = Q
+
2 .
Согласно следствию 3, конечной точкой следа γ1 можно сделать любую точку Q̂1, достаточ-
но близкую к Q−1 . Следовательно, за конечное число таких шагов точку касания Q1 можно
переместить в любое положение на S1.
3. Итак, Q−1 = Q
+
1 и Q
−
2 = Q
+
2 , так что нам остается повернуть тело B2 вокруг нор-
мали ez к касательной плоскости Π на некоторый угол α. Это можно сделать следующим
образом. Сначала прокатим S2 по S1 так, чтобы след γ2 ⊂ S2 совпадал с маленькой окруж-
ностью c2 = c+2 (Q2, r, e). Тогда, согласно лемме 1, точка касания Q1 переместится в поло-
жение
Q̂1 = F+p (r, e) = π(K2 −K1)r3J+Rpe +O(r4) ∈ S1.
Затем прокатим S2 по S1 так, чтобы след γ2 опять был маленькой окружностью ĉ2 =
= c+2 (Q2, r̂, ê), при этом точка касания Q̂1 должна вернуться в положение Q1. Поскольку
с точностью до O(r4) этому условию удовлетворяет c+2 (Q2, r,−e), имеем:
r̂ = r +O(r2), ê = e +O(r).
1Полезно иметь в виду, что K2(Q2) = K2(O2) +O(r).
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Пусть αi, i = 1, 2, — угол, на который в результате повернется тело Bi в системе,
связанной с Π. Из (2.1) находим:
α2 =
∫
с
k2 ds, c = c2 ∪ ĉ2.
Согласно лемме 2,
α2 = r−1
(
1− K2r
2
3 +O(r
3)
)
|c2|+ 1
r̂
(
1− K2r̂
2
3 +O(r̂
3)
)
|ĉ2| =
= 2π
(
1− K2r
2
3
)(
1− K2r
2
6
)
+O(r3) + 2π
(
1− K2r̂
2
3
)(
1− K2r̂
2
6
)
+O(r̂ 3) =
= 4π − 2πK2r2 +O(r3).
Аналогично, α1 = 4π − 2πK1r2 + O(r3). Поскольку K1 = K2, таким способом B2 можно
повернуть относительно B1 вокруг ez на любой малый угол α. Что и требовалось.
4. Качение без верчения в случае сферического контакта
4.1. Уравнения движения и первые интегралы
Рассмотрим теперь некоторые вопросы динамики при качении без проскальзывания
и верчения. Мы рассмотрим один из самых простых случаев, когда опорная поверхность S —
сфера, по которой катится тело B, также ограниченное сферической поверхностью [5, 15].
При этом возможны три варианта обката, изображенные на рисунке 1. Геометрическим
центром тела OB назовем центр сферической оболочки тела в случаях на рисунках 1a, b
и геометрический центр полости в случае на рисунке 1c. Конфигурационное пространство
системы M = S2 × SO(3), где первый сомножитель отвечает возможному положению цен-
тра OB, а второй — ориентации тела.
Выберем жестко связанную с подвижным телом систему координат Cxyz с началом
в центре масс тела; в дальнейшем все векторы предполагаются заданными в этих осях.
Определим единичный вектор нормали в точке контакта n , направленный в сторону катя-
щегося тела, и задающую ориентацию тела ортогональную матрицу
Q =
⎛
⎜⎝α1 β1 γ1α2 β2 γ2
α3 β3 γ3
⎞
⎟⎠,
в которой по столбцам стоят координаты неподвижных ортов α, β, γ в подвижных осях.
Пара (n ,Q) ∈M полностью определяет положение системы.
Радиусы кривизны с учетом знака для неподвижной поверхности S и границы тела ∂B
обозначим, соответственно, a и b (см. рис. 1). Вектор из геометрического центра OB в центр
масс C тела обозначим c (он постоянный в выбранной системе координат), а r — вектор
из центра масс в точку контакта. Пусть ω и v — угловая скорость и скорость центра масс
C тела, тогда условия отсутствия проскальзывания и верчения представляются в виде
v + ω × r = 0, (ω,n) = 0, r = −bn − c, (4.1)
где нужно учитывать, что b > 0 для обката на рисунке 1a, b и b < 0 для рисунка 1c.
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Рис. 1.
Уравнения движения этой системы могут быть получены при помощи метода неопре-
деленных множителей (см., например, работу [5]), они имеют вид
I˜ω˙ =
(
I˜ω
)× ω −mr × (ω × r˙) + λn +MQ, n˙ = kn × ω, Q˙ = ω˜Q,
I˜ = I+ mr2E−mr ⊗ r , k = a
a + b
, λ = −
(
I˜ω × ω −mr × (ω × r˙) +MQ, I˜−1n
)
(
n , I˜−1n
) , (4.2)
где I, m — тензор инерции и масса тела, E — единичная матрица, MQ — момент внеш-
них сил относительно точки контакта, ω˜ — кососимметричная матрица угловой скорости,
компоненты которой задаются соотношением ω˜ij = εijlωl, величина и знак k зависят от ва-
рианта обката и указаны на рисунке 1.
Как было показано выше, в случае когда шар катится по шару того же радиуса, то
есть при k = 1/2, система связей (4.1) становится голономной. Это приводит к тому, что си-
стема (4.2) допускает геометрические интегралы, которые удобно представить в матричной
форме
B = SnQ = const, Sn = E− 2n ⊗ n ,
где B — ортогональная матрица, Sn — симметрия относительно плоскости, ортогональ-
ной n . Данные интегралы позволяют представить систему в лагранжевой и гамильтоновой
форме на S2 без замены времени (см. ниже).
Будем полагать, что внешние силы потенциальны с потенциалом U(n), зависящим
только от вектора n , тогда уравнения для векторов ω, n отделяются. Перепишем их в более
удобной для дальнейшего анализа форме; для этого, используя равенства (ω,n) = (ω˙,n) =
= 0, получим соотношения
I˜ω = (J+ ΛE)ω −mb(ω, c)n , I˜ω˙ = (J+ ΛE)ω˙ −mb(ω˙, c)n ,
J = I+ m(b2 + c2)E−mc ⊗ c, Λ = 2mb(c,n).
НЕЛИНЕЙНАЯ ДИНАМИКА. 2012. T. 8. №4. С. 783–797
792 А.В.Борисов, И.С.Мамаев, Д.В. Трещев
Пользуясь ими, представим уравнения движения для векторов ω, n в форме
J˜ω˙ = (J˜ω)× ω − mb
k
(ω, c)n˙ −mbc × (ω × n˙) + λ˜n + kn × ∂U
∂n
, n˙ = kn × ω,
λ˜ = −
(
J˜ω × ω − mb
k
(ω, c)n˙ −mbc × (ω × n˙) + kn × ∂U
∂n
)
(n , J˜−1n)
,
(4.3)
где J˜ = J + ΛE. В дальнейшем мы будем предполагать, что оси системы координат Cxyz
направлены вдоль собственных векторов матрицы J, то есть J = diag(J1, J2, J3).
Эти уравнения аналогичны уравнениям Эйлера –Пуассона в динамике твердого тела
с неподвижной точкой. В дальнейшем (если не оговорено иное) мы будем обсуждать свой-
ства только этой шестимерной приведенной системы.
Замечание. Если в случаях на рисунке 1a, b устремить радиус неподвижной сферы S к бес-
конечности (a→∞), то в пределе получим качение шара по плоскости (k = 1).
Система (4.3) допускает два общих первых интеграла
F0 = n2, F1 = (ω,n), (4.4)
физические значения которых равны F0 = 1, F1 = 0. На уровне F1 = 0 существует также
интеграл энергии
E =
1
2
(ω, J˜ω) + U(n). (4.5)
Ограничим уравнения (4.3) на многообразие
M4 = {(ω,n) | n2 = 1, (ω,n) = 0}, (4.6)
которое диффеоморфно TS2, и получим четырехмерную систему, обладающую интегра-
лом энергии (4.5). Ее свойства существенным образом зависят допускаются ли какие-либо
дополнительные (тензорные) инварианты [6, 10, 11]. В данном случае это могут быть до-
полнительный первый интеграл и инвариантная мера; система, обладающая ими, является
конформно-гамильтоновой и интегрируемой по теореме Эйлера –Якоби, а следовательно, ее
поведение регулярно (см. подробнее [4]). Но если отсутствует мера, то при наличии интегра-
ла поведение также является регулярным [1]. Если мера существует, то динамика системы
сводится к двумерным сохраняющим площадь отображениям. Если пропадают одновремен-
но и мера, и интеграл, то в фазовом пространстве системы могут возникать аттракторы
(в том числе и странные), характерные для диссипативных систем.
4.2. Уравнения движения в форме Чаплыгина
Запишем уравнения (4.3) в локальных переменных на сфере n2 = 1. Для этого выберем
сферические координаты
n1 = sin θ sinϕ, n2 = sin θ cosϕ, n3 = cos θ
и выразим угловую скорость на уровне (ω,n) = 0:
kω = n˙ × n = (θ˙ cosϕ− ϕ˙ cos θ sin θ sinϕ,−θ˙ sinϕ− ϕ˙ cos θ sin θ cosϕ, ϕ˙ sin2 θ).
НЕЛИНЕЙНАЯ ДИНАМИКА. 2012. T. 8. №4. С. 783–797
Качение твердого тела без проскальзывания и верчения 793
Определим соответствующую функцию Лагранжа:
L = T (θ, ϕ, θ˙, ϕ˙)− U(θ, ϕ),
T =
1
2
(ω, I˜ω) =
1
2k2
(
J1(θ˙ cosϕ− ϕ˙ cos θ sin θ sinϕ)2 + J2(θ˙ sinϕ + ϕ˙ cos θ sin θ cosϕ)2+
+J3 sin4 θϕ˙2 + Λ(θ˙2 + ϕ˙2 sin2 θ)
)
,
Λ = 2mb(n , c) = 2mb(c1 sin θ sinϕ + c2 sin θ cosϕ + c3 cos θ).
Дифференцируя в силу системы (4.3), можно показать, что уравнения движения пред-
ставляются в форме системы Чаплыгина
(
∂L
∂θ˙
).
− ∂L
∂θ
= θ˙S,
(
∂L
∂ϕ˙
).
− ∂L
∂ϕ
= −ϕ˙S,
S =
1− 2k
2k3
sin θ
(
∂G
∂θ
sin θϕ˙− 1
sin θ
∂G
∂ϕ
θ˙
)
,
G = (n ,J,n)− Λ = (J1 sin2 ϕ + J2 cos2 ϕ) sin2 θ + J3 cos2 θ−
−2mb((c1 sinϕ + c2 cosϕ) sin θ + c3 cos θ).
Таким образом, как было сказано выше, при k = 1/2 и произвольном c система пред-
ставляется в лагранжевой (а следовательно, и в гамильтоновой) форме.
Гамильтоновость при k = 1/2. Воспользовавшись формулами для углового момен-
та материальной точки на поверхности сферы
M1 = −pϕ sinϕ cos θsin θ + pθ cosϕ, M2 = −pϕ
cosϕ cos θ
sin θ
− pθ sinϕ, M3 = −pϕ, (4.7)
где pϕ = ∂L∂ϕ˙ , pθ =
∂L
∂θ˙
, получим
M = 2n × (J˜ω × n).
Это позволяет представить уравнения движения в гамильтоновой форме на (ко)алгебре (4.4)
M˙ = M × ∂H
∂M
+ n × ∂H
∂n
, n˙ = n × ∂H
∂M
,
где скобки Пуассона задаются соотношениями
{Mi,Mj} = εijkMk, {Mi, nj} = εijknk, {ni, nj} = 0,
а гамильтониан равен
H =
1
8ρ
((
TrJ− (n ,Jn) + Λ)M 2 − (M ,JM )) , ρ = det J˜(n , J˜−1n).
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Конформная гамильтоновость при c = 0. В этом случае Λ = 0 и вследствие
существования инвариантной меры согласно теореме Чаплыгина [8] (см. подробнее [6]), сис-
тема представляется в конформно-гамильтоновой форме (то есть является гамильтоновой
после замены времени). Пользуясь (4.7), находим
M =
ρ
−1+ 1
2k
0
k
n × (Jω × n), ρ0 = detJ(n ,J−1n).
При этом
M˙ = ρ
−1+ 1
2k
0
(
M × ∂H
∂M
+ n × ∂H
∂n
)
, n˙ = ρ
−1+ 1
2k
0 n ×
∂H
∂M
,
H =
k2
2ρ
−1+ 1
k
0
((
TrJ− (n ,Jn))M 2 − (M ,JM )).
Замечание. В работе [6] система (4.3) при c = 0 также была представлена в конформно-
гамильтоновой форме, которая отличается от указанной здесь.
5. Приложение. Доказательство вспомогательных
утверждений
Доказательство леммы 1. Согласно предложению 4, геодезические кривизны кри-
вых γ1 и γ2 в соответствующих точках совпадают и, ввиду леммы 2, равны
r−12 (1−K2r22/3 +O(r32)).
Это означает, что γ1 с точностью доO(r42) является дугой окружности c1 = c1(Q1, r1, e1)⊂S1,
где e1 = Rpe2 и r1 удовлетворяет уравнению
r−11
(
1−K1r21/3 +O(r31)
)
= r−12
(
1−K2r22/3 +O(r32)
)
. (5.1)
Здесь K1 — гауссова кривизна в точке Q1. Из уравнения (5.1) находим:
r1 = r2 + r32(K2 −K1)/3 +O(r42).
Длина дуги совпадает с длиной окружности c2, где, согласно (2.4), |c2| = 2πr2
(
1−K2r22/6+
+O(r32)
)
. Аналогично, длина окружности c1 равна
|c1| = 2πr1
(
1−K1r21/6 +O(r31)
)
= |c2|+ πr32(K2 −K1) +O(r42).
Отсюда вытекает (2.2).
Доказательство леммы 2. Существуют локальные координаты (x, y) на S2, такие, что
центр O2 окружности c2 имеет координаты (0, 0) и метрика S2 имеет вид
ds2 =
(
1−K2(x2 + y2)/2 +O3(x, y)
)
(dx2 + dy2),
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где O3(x, y) — члены по крайней мере третьего порядка малости по x, y. Такие координа-
ты x, y несложно получить из изотермических координат путем небольшой дополнительной
нормализации.
Удобно перейти к полярным координатам ρ2 = x2 + y2, tgϕ = y/x. Тогда
ds2 = g11dρ2 + 2g12dρdϕ + g22dϕ2 =
(
1−K2ρ2/2 +O(ρ3)
)
(dρ2 + ρ2dϕ2).
Символы Кристоффеля имеют вид
Γ111 = −K2ρ +O(ρ2), Γ112 = O(ρ3), Γ122 = −ρ
(
1−K2ρ2/2 +O(ρ3)
)
,
Γ211 = O(ρ), Γ212 = ρ−1
(
1−K2ρ2/2 +O(ρ3)
)
, Γ222 = O(ρ3).
Прямые вычисления показывают, что геодезические, проходящие через точку (0, 0),
задаются уравнением ϕ = ϕ0 +O(ρ3). Поэтому
c2 = {(ρ, ϕ) : ρ−K2ρ3/12 +O(ρ4) = r}.
Равенство (2.4) следует из соотношения
ρ = r + K2r3/12 +O(r4).
Чтобы вычислить геодезическую кривизну кривой ρ(s), ϕ(s), воспользуемся формулой
Бельтрами
k = Λ
[
Γ211ρ
′3 + (2Γ212 − Γ111)ρ′2ϕ′ + (Γ222 − 2Γ112)ρ′ϕ′2 − Γ122ϕ′3 + ρ′ϕ′′ − ρ′′ϕ′
]
,
Λ =
(
g11g22 − g212
)1/2(
g11ρ
′2 + 2g12ρ′ϕ′ + g22ϕ′2
)−3/2
,
где штрих — производная по s. Параметризуя γ2 углом ϕ, получаем (2.3).
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In this paper we investigate various kinematic properties of rolling of one rigid body on another
both for the classical model of rolling without slipping (the velocities of bodies at the point of
contact coincide) and for the model of rubber-rolling (with the additional condition that the
spinning of the bodies relative to each other be excluded). Furthermore, in the case where both
bodies are bounded by spherical surfaces and one of them is ﬁxed, the equations of motion for
a moving ball are represented in the form of the Chaplygin system. When the center of mass of
the moving ball coincides with its geometric center, the equations of motion are represented in
conformally Hamiltonian form, and in the case where the radii of the moving and ﬁxed spheres
coincides, they are written in Hamiltonian form.
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